













ESTIMATION SYSTEM OF COLLISION PREDICTION TIME USING BLURRED IMAGES 
 
高梨幸政 





Recently, automobile safe driving support, such as autonomous collision avoidance have attracted considerable 
attention. Automobiles are typically equipped with distance sensors or stereo cameras to detect obstacles in their 
path. The distance sensors estimate the distance between the car and the obstacle. In this study, we propose an 
algorithm that can estimate collision prediction time by using blurred images that are captured by a monocular 
camera without using distance information. We conducted experiments using actual vehicle in order to confirm 
the validity of the algorithm. 
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 悪天候 暗闇環境 範囲 費用 
ステレオカメラ × × 広い 中 
赤外線センサー × ○ 狭い 低 
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)(tP ，座標系の中心から )(tP までの距離を )(tr ， 
)(tr とY 軸とのなす角をθとすると， )(tP は(4)式のよ
うに求められる． 
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た座標系で，もう一つは消失点座標 ),( ba を中心とした
極座標系である．これらを組み合わせることで消失点の
移動を含めたτ推定が可能となる． 
 図５ 消失点を考慮に入れた座標系 
 
極座標の原点 ),( ba から )(tP までの距離を )(tr とす
ると， )(tr の x 成分は(7)式のようになる．また， t [s]
後の )(tr の位置 )( ttr  の x 成分は(6)式より(8)，(9)
式となる．そして，(8)，(9)式より(10)式が得られる． 
同様に y 成分も求めると(11)式となる． 
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このような座標( ba ˆ,ˆ )を消失点座標と考える． 
（２）τの推定 





























 図１５ 縮小環境での実験環境 
 
 
(a) 停止時の画像             (b) 接近時の画像 
図１６ 縮小環境での取得画像 
 
表２ PC 環境 
OS Windows 7 Enterprise 
CPU Intel(R) Core(TM) i3 1.33GHz 
メモリ 4GB 
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